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DESCRiPCiON 

"Dispositlvo de medicion dinamica de la posicion relativa de un objeto" 

5 Sector tecnico de la invencion 

La invencion se refiere a un dispositive de medicion din^imica de la posidon 
relativa de un objeto, particularmente aplicable para la medicion dinamica de la 
posicion relativa de una rueda de vehiculo. 

10 Antecedentes de la Invencion 

En el estudio del comportamiento dinamico de un vehiculo de carretera. 
resulta muy interesante obtener informacion relativa a la posicion de la rueda del 
vehiculo en combinacion con otros datos como el angulo de convergencia, (el 
angulo de giro de las ruedas que hacen girar al vehiculo), o el Sngulo de caida (la 

15 inclinacidn respecto de la horizontal), para estudiar la respuesta del chasis de 
direccion del vehiculo. Para realizar este tipo de estudios hacen falta una pluralidad 
de mediciones que se consiguen mediante procedimientos y dispositivos diferentes, 
resultando muy diffcil de obtener dichos parametros en continue (en ruta o sin 
detener el vehiculo) y bajo distintas condiciones de conduccion. 

20 Las realizaciones pr6ximas al objeto de la invencidn, no responden a 

necesidades creadas en el mundo de la automocidn, por ejempio, en donde los 
distintos sistemas de medicion de la posicion de las ruedas del vehiculo respecto al 
chasis o a un punto de referenda del mismo, son dispositivos que, o bien toman 
medidas de carScter est^tico, sin estar el vehiculo en marcha, o bien no son 

25 capaces de determinar la posidon adem^s de los dngulos de giro e indinacion (o 
de convergencia y calda respectivamente) de la rueda, todo ello mediante un 
mismo sistema. 

De igual modo, dichos dispositivos no son facilmente amovibles para ser 
instaiados en un vehiculo diferente pues, su calibracion y su posicionamiento 
30 deviene muy complejo y diferente para vehiculos o modelos distintos. 

Los dispositivos capaces de detectar o de medir otros parametros ademas 
de la posicion geometrica de las ruedas del vehiculo, utilizan sistemas de medida 
basados en observaciones opticas, como en BP 1203927, o a partir de sistemas 
basados en haces o fuentes de luz y sensores que captan el retorno de dichos 
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haces reflejados. como en US 2002/0018218. 

Los dispositivos de carScter mecanico existentes, ademas de no ser 
capaces de detenninar todos los par^metros deseados, disponen de brazos 
telescopicos que disminuyen la exactitud de las mediciones finales, al basarse los 
5 resultados finales en operaciones trigonometricas, fundamentadas en las relaciones 
matematicas conocidas, entre los diferentes lados de un tridngulo y el valor de los 
senos o cosenos de los cingulos que definen. 

Asi pues, un sistema que pennitlese obtener al mismo tiempo los dates 
relatives a la posicion, angulo de giro e inclinaci6n de las ruedas, con la precision 

10 adecuada, que fuese amovible y adaptable a diferentes vehiculos, resultaria muy 
util para estudiar el comportamiento dinamico de dichos vehiculos y de sus 
sistemas auxiliares tales como las suspensiones, brazos de acoplamiento, ejes o 
sistemas de direccion, asi como tambien seria una herramienta muy potente para la 
comparacion del comportamiento dinamico de distintos modelos de vehiculos con 

1 5 similares caractensticas. 

Explicacion de la invencion 

Con la finalidad de dar solucion simultanea a todos estos problemas e 
inconvenientes, se da a conocer el dispositive de medicion dinamica de la posicion 
20 relativa de un objeto. 

El dispositive de medicion dinamica de la posicion relativa de un objeto, de 
una referenda movil, que actua de union entre dicha referenda y el objeto cuyas 
coordenadas y posicion relativa se desea conocer. 

En esencia, el dispositive de medicion dinamica de la posicion relativa de un 
25 objeto, se caracteriza porque comprende un brazo mecanico articulado con cinco 
grados de libertad y provisto de cinco sensores de posicion angular, que permite la 
medicion de las tres coordenadas espaciales X, Y, Z de un punto del objeto de 

medida y de dos angulos de inclinacion (OC (convergencia) y y (caida)) que definen 

un piano de simetrfa del objeto de medida respecto a un punto de referenda. 
30 Segun un mode de realizacion preferido, el brazo articulado con cinco grados 

de libertad comprende: una articulacion giratoria, segun un eje imaginario, que 
actua de union entre el punto de referenda y el brazo articulado a traves de una 
primera parte movil; tres articulaciones rotatories segun 3 ejes imaginarios, 
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paralelos entre si y con una misma direccion, que actuan de union entre la primera 
parte movil y las tres siguientes; y otra articulaci6n rotatoria segun otro eje 
imaginario que actua de uni6n entre las dos ultimas partes moviles del brazo 
articulado. 

5 Segun otro modo de realizacidn preferido, los sensores, localizados en cada 

una de las articulaciones rotatorias del dispositivo, son respectivos captadores de 
posicidn angular absoluta basados en fenomenos dpticos. 

De acuerdo con una forma de realizacidn preferente, el dispositive esta 
adaptado para ser montado en un vehiculo automovil, de manera que el punto de 

10 referenda comprende un medio de fijacion adaptado para acoplarse a un elemento 
fijo del vehiculo, y la parte mdvil mSs extrema del brazo articulado comprende un 
adaptador, unido mediante un eje rotative, capaz de acoplarse a una de las ruedas 
del vehiculo. de manera que el dispositive de medicidn dinamica determina la 
posicion relativa de la rueda respecto de un punto fijo del vehiculo y permite 

15 estudiar el comportamiento dinamico de los elementos de rodadura en respuesta a 
diferentes situaciones de conduccion. 

De acuerdo a otra caracteristica relativa a la invencion. se da a conocer un 
procedimiento para la determinacion del comportamiento dinamico de un vehiculo 
de transporte, basado en la medicidn de la posicion relativa de sus ruedas, y que se 

20 caracteriza porque se utiliza a! menos un dispositive de medicion dinamica de la 
posicion relativa de un objeto, estando acoplado cada dispositive a una respectiva 
rueda del vehiculo. 

Las caracteristicas antes descritas del dispositivo de medicion dinamica de 

la posicion relativa de un objeto, aportan mejoras en los sistemas actuales de 
25 medicion de la posicion relativa de un objeto y sus angulos de inclinacion, puesto 

que no ofrecen las mismas prestaciones de medida: range y precision, y son de 

gran complejidad de montaje e utilizacion. 

El dispositivo de medicion dinamica de la posicion relativa de un objeto, 

aporta una herramienta muy precisa. de bajo peso y dimensiones, muy util para el 
30 estudio del comportamiento de los diferentes elementos asociados a las ruedas de 

un vehiculo como la direccion, las suspensiones, los equipos de frenc.etc, en ruta 

y bajo diferentes situaciones de conduccion. 
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Breve descripcion de los dibuios 

En los dibujos adjuntos se representa, a tftulo de ejempio no limitativo, un 
modo de realizaci6n preferido del dispositive de medici6n dinamica de la posicion 
relativa de un objeto. En dichos dibujos, 
5 la Fig. 1 es una vista en perspectiva del dispositivo de medicion dinamica de 

la posicion relativa de un objeto; 

la Fig. 2 es una vista en perspectiva del dispositivo de la Fig.1, montado en 
un vehiculo automdvil; 

la Fig. 3 es un esquema orientativo del valor del Sngulo de convergencia (a); 

10 y 

la Fig. 4 es un esquema orientativo del valor del dngulo de caida (y); 



Descripcion detallada de los dibuios 

La descripcion que sigue hace referenda a los dibujos antes explicados, que 
15 permiten apreclar con detalle las diferentes partes de que esta formado una 
realizacion preferida del dispositivo de medicion dindmica de la posici6n relativa de 
un objeto. 

El dispositivo representado, se basa en un brazo metalico articulado 16 que 
comprende cinco partes moviles 11, 12, 13, 14 y 15 de un material ligero, como por 

20 ejempio aluminio. Cada parte mdvil del brazo articulado esta unida a las contiguas 
mediante sendas articulaciones rotatorias. Asi, la articulacl6n rotatoria 22 actua 
segun un eje imaginario 2 y actua de union entre las partes moviles 11 y 12, 
anadiendo a! dispositivo un grado de libertad de movimiento. Del mismo modo, la 
articulacion rotatoria 23 actua de union entre 12 y 13 segun un eje imaginario 3, la 

25 articulacion rotatoria 24 actua de union entre 13 y 14 segun un eje imaginario 4, y 
finalmente la articulacion rotatoria 25 actua de union entre las partes moviles 14 y 
15 segun un eje imaginario 5. El quinto grado de libertad del dispositivo viene dado 
por la articulacion rotatoria 21, la cual. ademas, actua de union entre el brazo 
articulado 16, a traves de la parte movil 11, y el punto de referenda 10, segun un 

30 eje imaginario 1. 

En total son cinco los grades de libertad del sistema, tres de los cuales 
sirven, mediante los sensores, para determinar la posicion relativa del extreme de la 
parte movil 15, acoplada al objeto del cual se pretende obtener la informacion, de 
manera que es posible determinar la posicion de cualquier punto del objeto siempre 
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y cuando este sea un mismo s6lido. Los dos restantes grades de libertad 
determinan dos angulos de inclinacion (respecto de una referenda) que definen un 
piano de simetria del objeto. 

En la realizacion representada en los dibujos, el piano en cuestion Simula la 
5 rueda de un vehfculo y los angulos a detemiinar son el ^ingulo de giro de las 
ruedas, que determinan la direccion del vehfculo, denominado angulo de 
convergencia a, y la inclinacion respecto de la horizontal, denominado angulo de 
caida y. En las Figs. 3 y 4, Indicativas de los angulos mencionados, las ruedas 27 
de un vehfculo 26 est^n representadas esquem^iticamente para una mayor 

10 aclaracion de los ^ingulos de medida, siendo la Fig. 3 un esquema en alzado del 
vehfculo y la Fig. 4 un esquema frontal de una de las ruedas del vehfculo. 

Para poder obtener una medicion de los pardmetros anteriormente citados 
(posicion y angulos), los sensores 31, 32, 33, 34 y 35, que preferlblemente son 
captadores de posici6n angular absoluta basados en fenomenos opticos 

15 (comunmente llamados "encoders" por los expertos en la materia), acoplados en las 
articulaciones 21, 22, 23, 24 y 25 comunican a un sistema exterior, no 
representado, la posicion o grade de giro de cada una de las articulaciones 
respecto de una situacion inicial a lo largo del tiempo. Con la informacion adquirida 
de los sensores y los parametros del dispositive (las longitudes de sus partes 

20 moviles), se puede detemiinar la posicion espacial de un punto de la rueda, asf 
como las inclinadones del plane representative de la misma, mediante calculos 
matematicos. 

Para poder efectuar tales mediciones de forma din^mica, con el vehfculo en 
movimiento, el adaptador 17 se acopla a una rueda 18 del vehfculo y a la parte 

25 movil 15 del braze articulado, mediante un eje rotative 6 (ver Fig. 2). De esta manera 
se aumentaria todavia mas el numero de grades de libertad del dispositive. Aunque 
en los dibujos adjuntes no se muestra, en dicho eje tambien pedrfa aceplarse un 
sensor para determinar la velocidad de giro de la rueda o el numero de revoluciones 
por unidad de tiempo. Por etra parte, el punto de referenda 10, solidario al vehfculo, 

30 comprende un medio de fijacion 9 adaptado para aceplarse a un elemente fijo del 
vehfculo, que en el case representado es un punto de la carrocerfa 8. 

En la realizacion de les dibujos, la geemetrfa del dispositive esta eptimizada 
para que el braze articulado se adapte perfectamente a los movimientos de la rueda 
del vehfculo, de tal forma que las properciones en lengitud de cada una de las 
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partes moviles. asi como la localizacion de cada una de las articulaciones. 
conforman un dispositive final que no ofrece resistencia al movimiento de la rueda y 
se adapta perfectamente a los reconidos o a la canrera del punto de union entre el 
brazo y la rueda. 

5 Del mismo modo, cabe decir que el orden en la disposicion de las 

articulaciones a lo largo del brazo articulado, tambien son las optimas para la 
aplicacion particular que aquf se describe. 
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REIVINDIC ACIONES 

1. - Dispositive de medicion dinamica de la posicion relativa de un objeto, 
respecto de un sistema de referenda movil, del tipo de los que estan formados por 

5 al menos un brazo articulado que actua de union entre dicho sistema de referenda 
y el objeto cuyas coordenadas y posidon relativa se desea conocer, caracterizado 
porque comprende un brazo mecanico articulado (16) con cinco grades de libertad y 
provisto de cinco sensores de posicion angular (31, 32, 33, 34 y 35), que pemnite la 
medicion de las tres coordenadas espaciales X, Y, Z de un punto del objeto de 

1 0 medida y de dos angulos de inclinacion (OC (convergencia) y Y (cafda)) que definen 

un piano de simetria del objeto de medida respecto a un punto de referenda. 

2. - Dispositivo segOn la reivindicadon 1, caracterizado porque el brazo 
articulado (16) con cinco grades de libertad comprende: una articulacion giratoria 
(21), segun un eje imaginario (1), que actua de union entre el punto de referenda 

15 (10) y el brazo articulado (16), a trav6s de su parte movil (11); tres articulaciones 
rotatorias (22, 23 y 24) segCin 3 ejes imaginarios (2, 3 y 4) respectivamente, 
paralelos entre si y con una misma direccidn, que actuan de union entre las partes 
moviles (11, 12, 13 y 14); y otra articulaci6n rotatoria (25) segun un eje imaginario 
(5) que actua de union entre las partes moviles (14) y (15) del brazo articulado. 

20 3.- Dispositivo segun las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque los 

sensores (31, 32, 33, 34 y 35), localizados en cada una de las articulaciones 
rotatorias, son respectivos captadores de posicidn angular dpticos. 

4. - Dispositivo segun las reivindicadones anteriores, caracterizado porque 
dicho esta adaptado para ser montado en un vehfculo (8) automovil, de manera que 

25 el punto de referenda (10) comprende un medio de fijacion (9), adaptado para 
acoplarse a un elemento fijo del vehiculo, y porque la parte movil (15) del brazo 
articulado (16) comprende un adaptador (17), unido mediante un eje rotative (6), 
capaz de acoplarse a una de las ruedas (7) del vehiculo, de manera que el 
dispositivo de medicidn dinamica determina la posici6n relativa de la rueda respecto 

30 de un punto fijo del vehfculo y permite estudiar el cemportamiente dinamico de los 
elementos de rodadura en respuesta a diferentes situaciones de conduccion. 

5. - Precedimiento para la determinacion del cemportamiente dinamico de un 
vehiculo de transporte, basade en la medicion de la posicion relativa de sus ruedas, 
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caracterizado porque utiliza al menos un dispositive de medicion dinamica de la 
posicion relativa de un objeto. estando acoplado cada dispositive al menos a una 
respectiva meda del vehfculo (8). 




Fig. 1 
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